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1. ÚVOD
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obvody prúdu, rýchlosti a polohy jednosmerného motora.
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všetky potrebné operácie na spracovanie a generovanie signálov.
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2. REAL TIME TOOLBOX
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signálov a riadenie procesov.
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a) príkazov Matlabu doplnených o príkazy RTT

b) blokov Simulinku doplnených o bloky RTT.
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• verzii inštalovaného RTT
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4.2c a algoritmus riadenia bol implementovaný pomocou príkazov Matlabu.
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len jeden unipolárny analógový výstup, neskôr sme ju nahradili doskou AD512 od firmy
Humusoft, ktorá má dva bipolárne analógové výstupy.

Základné bloky RTT pre Matlab:
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3. OPIS RIADENEJ SÚSTAVY

Riadená sústava pozostáva z:

• dvoch mechanicky prepojených jednosmerných motorov 3 SHT 112M
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Obr.1: Mechanické usporiadanie stendu

3 SHT 112M
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� permanentnými magnetmi AlNiCo,
s nasledovnými parametrami:

nominálny moment Mn =   21 Nm
���������
���&	�
 nn =  500 ot/min
nominálny prúd (efektivny) In =25 A
nominálne napätie Un= 60 V
���������
���?�����+���?
 Mmax/ Mn = 12,5
���������
���&	�
 nmax = 1 100 ot/min
odpor vinutia kotvy (20 0C) Rm = 0,21 Ω.
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∆ω∆Is∆Ur
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Parametre modelu:
�� � ���= � A/V, 317.02 =K As, �� = ����� Vs, 0936.0=J  kg.m2, 3=dT ms.
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TOOLBOX EXTENDED
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Kde je:
A/D – analógovo/digitálny prevodník so zosilnením KA/D = 0.1
Filter I – filter meraného prúdu s prenosom FI(z)
Filter ω − filter meranej uhlovej rýchlosti s prenososm FR(z)
Filter ω* − filter ���anej uhlovej rýchlosti s prenososm FR*(z)
Regulátor I – regulátor prúdu s prenosom FRPI(z)
Regulátor ω – regulátor uhlovej rýchlosti s prenosom FRR(z)
D/A – digitálno/analógový prevodník so zosilnením KD/A = 10
Generátor KA/DUR*  −
%��������
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� ������
(UR *  = ω*.KR, kde KR je zosilnenie
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Kde je:
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FX(z) −
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(TI, TR, TR*).
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T = 0.5 ms, TI  = 5.32 ms, TR  = 10 ms, TR*  = 109 ms.

Prenos regulátora prúdu:
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Kde KPI, KII , KDI  �'
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KPI = 0.623, KII  = 72.4 s-1, KDI  = 0.

Prenos regulátora rýchlosti:
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Kde KPR, KIR , KDR  �'
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KPR = 2.04, KIR  = 18.72 s-1, KDR  = 0.
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) blokov RTT
tak ako je to uvedené na obr.5.
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�� blokmi RTT

Popis blokov:

Timer 1, Timer 3
(
)������'
����������
>��	���,
• �)��	���&
�������
��%����.
• filter.

Obe uvedené funkcie realizuje v RTT jeden blok s názvom  Timer , pracujúci v
������
TfIn .
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( )
( )

( )
( )zA

zB

zX

zY = (4)

kde A, B sú polynómy.
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Timer 2 – realizuje:
• ��)������ 
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• regulátor prúdu
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Tieto funkcie realizuje blok Timer  v
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0��"%	� – podprogram napísaný v
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Uvedené bloky sú navzájom prepojené pomocou „liniek“.

Program zapísaný v Matlabe, ktorý realizuje regulátor prúdu má nasledovnú štruktúru:

• definícia konštánt a vektorov

• ��&������
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4=R89
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• štart regulácie
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• nulovanie výstupu regulátora prúdu.

5. VZOROVÉ VÝSLEDKY MERANÍ

Merania boli vykonané na systéme uvedenom na obr.2. Riadený bol len motor JM1 (��A.
obr.1<
 �
 ��� 
 �����
 ��'���
 ���
 �	�
 �������
 )�?��. Namerané priebehy sú filtrované
v MATLAB-e pomocou Butterworthovho filtra štvrtého rádu s
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rad/s.
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Obr.8: Prúd rotora

6. ZÁVER
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